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발표자
프레젠테이션 노트
정확한 오른쪽 60도, 90도, 120도 돌기 위한 시간을 얻는다.
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발표자
프레젠테이션 노트
내 햄스터로봇의  거리별 이동시간을 알기 위해 적당히 계산된 이동시간을 입력후 값을 조정해서 이동거리만큼의 정확한 시간을 알아낸다.   속력 = 이동거리/이동시간   이므로 이동시간 = 이동거리/속력  에 의해 대략적인 값은 예측 가능하다.
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발표자
프레젠테이션 노트
후진도 전진과 마찬가지로 내 햄스터로봇의  거리별 이동시간을 알기 위해 적당히 계산된 이동시간을 입력후 값을 조정해서 이동거리만큼의 정확한 시간을 알아낸다. 속력 = 이동거리/이동시간   이므로 이동시간 = 이동거리/속력  에 의해 대략적인 값은 예측 가능하다.
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발표자
프레젠테이션 노트
정확한 왼쪽 60도, 90도, 120도 돌기 위한 시간을 얻는다.
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발표자
프레젠테이션 노트
말판은 http://hamster.school/ko/tutorial/entry
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발표자
프레젠테이션 노트
말판은 http://hamster.school/ko/tutorial/entry
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THANK YOU FOR
YOUR ATTENTION!




	슬라이드 번호 1
	피지컬 컴퓨팅 기초프로그래밍
	실습에 필요한 data sheet는  e-class 강의자료 참조��
	순서대로 움직이기
	센서, 액츄에이터의 특성, 환경의 이해
	순서대로 움직이기-앞으로 이동하기
	순서대로 움직이기-뒤로 이동하기
	순서대로 움직이기-제자리 돌기
	순서대로 움직이기-제자리돌기
	다양하게 움직이기
	다양하게 움직이기
	햄스터 룰렛
	햄스터 룰렛 – 회전 속도를 제어하자
	도형 그리기
	정사각형 그리기
	정삼각형 그리기
	직사각형 그리기
	마름모 그리기
	연습문제
	동굴 탐험
	동굴 탐험
	동굴 탐험 규칙
	동굴탐험 1
	동굴탐험 2
	슬라이드 번호 25

